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Вработепроведенанализпроцессаотделенияиподачи
листовоо материала с помощью стрÀйно-фри³ционных
питателейразных ³онстрÀ³ций, в основÀработы ³оторых
положен принцип возни³новения аэродинамичес³оо
эффе³тапривыте³анииизсопластрÀивоздÀха.Опреде-
лены основные ³онстрÀ³тивные и технолоичес³ие
параметры, ³оторые определяют оптимальные режимы
работы питателей для обеспечения нÀжной производи-
тельности подачи листовых заотово³.
Inthispapertheanalysisofsheetmaterialseparationand
supplybyjet-frictionfeedersofdifferentconstructions,which
arebasedonprincipleofaerodynamiceffectofgravity
duringair-jetoutflowfromanozzle.Themaindesignand
technologicalparameters,thatdeterminetheoptimum
operatingmodeofthefeederstoprovidethedesired
productivityofsheetblankssupply,weredefined.
Постанов³а проблеми
Однієюзособливихзадачав-
томатизації виробничих про-
цесівєавтоматизаціяпроцесів
подачіізавантаженнялистових
заотово³ À полірафічній, ма-
шинобÀдівній, приладобÀдівній,
ле³ійтаіншихпромисловостях.
Висо³апродÀ³тивністьавтома-
тизованих робочихмашин, по-
єднаназнадійністю,досяаєть-
ся тіль³и À томÀ випад³À, ³оли
механізмживлення забезпечÀє
подачÀ заотово³ із заданим
інтервалом[1].ДляпоштÀчноо
відділення листової заотов³и
відстопиширо³ови³ористовÀ-
ються ва³ÀÀмні захоплювальні
орани.Однимзефе³тивніших
способівпоштÀчноовідділення
листовооматеріалÀєстрÀмене-
во-фри³ційнийживильни³,я³ий
володієхорошимидинамічними
хара³теристи³ами і простотою
різноманітних ³онстрÀ³цій для
забезпечення потрібних техно-
лоічнихвимо.
Аналіз попередніх
досліджень
Питанням відділення листо-
вихматеріаліввідстопизайма-
лисярядавторів[2,3].Дослід-
женняпринципÀроботистрÀме-
невих елементів бÀло описано
в працях [4,5], одна³ питання
³онстрÀ³тивнихрішеньавтома-
тичнихживильни³івдляпоштÀч-
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ноовідділення і подачі листо-
вооматеріалÀщенедостатньо
обґрÀнтовані.
Метароботи
Метоюроботиєдослідження
³онстрÀ³цій стрÀменево-фри³-
ційнихживильни³ів для визна-
ченняїхоптимальних³онстрÀ³-
ційнихпараметрів.
РезÀльтати проведеноо
дослідження
УданійроботірозлянÀторяд
³онстрÀ³ційперспе³тивнихстрÀ-
меневихживильни³ів тон³оли-
стових заотово³, я³і поряд з
Àніверсальністютабезперервн-
істю процесÀ завантаження,
відрізняються та³ож висо³ою
продÀ³тивністю.Восновіробо-
тиданихпристроївлежитьаеро-
динамічний ефе³т притяання,
ос³іль³и захоплюючі елементи
(присоси) цихживильни³ів по-
бÀдовані на ви³ористанні в
я³остіробочооаентастрÀме-
нястиснÀтооповітря,щовиті-
³ає з сопла малоо діаметрÀ.
Хара³терсиловоївзаємодіїда-
ноострÀменяповітряітвердо-
о тіла виявляється À вини³-
ненніреа³тивної іприсмо³тÀю-
чоїсил,в’яз³оотертя,повітря-
ноїподÀш³и, прилипаннястрÀ-
менядообті³аючоїстін³и,ідо-
зволяє створювати нові ефе³-
тивні пневматичні завантажÀ-
вальніпристроїдляодночасно-
оздійсненняопераційпоштÀч-
ноовідо³ремлення, транспор-
тÀванняйорієнтаціїдеталей[4].
УрезÀльтатіподачідосопла
2(рис.1)стиснÀтооповітряпо-
стійноотис³Àсформованийот-
вором-сопломрадіÀсомr
c
іспря-
мованийперпенди³Àлярнопло-
щині поршня стрÀмінь повітря
проті³аєвщілинÀhміжторцями
стрÀменевоо елемента і зао-
тов³и3зішвид³істюV
0
приблиз-
но рівноюмісцевійшвид³ості
звÀ³ÀV³р. Переломлюючись об
поверхнюлистаповітрявщілині
перетвориться в плос³ийраді-
альний поті³.Швид³ість плинÀ
пото³ÀV
1
 на дея³омÀ радіÀсі r
дещоменшашвид³остівиті³ан-
няV
1<V0,авмірÀнаближення
допериферіїсиловооелемен-
та постÀпово зменшÀється до
швид³остіV
1>V2, а надалі на
радіÀсіr
2
відбÀваєтьсяповнероз-
чиненняватмосфері.
Рис.1.СхемастрÀменевооприсоса
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ЕнеріярÀхомоосÀцільноо
³ільцевооазовоопото³À,обÀ-
мовлена повним напором,що
с³ладаєтьсяізсÀмип’єзометрич-
нооідинамічноонапорів,ви³-
ли³ає на торці стрÀменевоо
елемента зниження тис³À до
величининижчеатмосферноо,
тобто
(1)
щосприяєпривизначених³он-
стрÀ³тивнихпараметрахстрÀме-
невих елементів появі аероди-
намічнооефе³тÀпритяання.
Підйоодієюлистсилоюпри-
смо³тÀвання з визначеної
відстані піднімається наорÀ і
притис³аєтьсядоторцясопло-
вооелемента.Листне знахо-
диться в безпосередньомÀдо-
ти³Àзторцемсиловоомехані-
змÀ, а вільно плаває на по-
вітряній подÀшці автоматично
підтримÀючизазорhтовщиною
поряд³À0,08…0,12мм.ЗÀсилля
присмо³тÀванняFзалежитьвід
схеми розподілÀшвид³остей і
тис³À радіальноо сÀцільноо
пото³ÀазÀ,обÀмовлениххара³-
теромплинÀдопериферіїсопла,
детис³дорівнюєатмосферно-
мÀP
a
,автратинатертявиража-
ються в альмÀванні пото³À і
зміні об’ємних витрат повітря
³різьзазорh.
УзаальномÀ,основноюзада-
чеюрозрахÀн³ÀстрÀменевихпри-
сосів іживильни³ів є визначен-
нязалежностіміжнеобхіднимтис-
³омтавеличиноюприсмо³тÀючої
сили,зовнішнімисиламипротидії
присмо³тÀваннюзаотово³та їх
еометричними параметрами,
³іль³істюодночаснодіючихпри-
сосівтахара³теромвиті³анняіз
нихстрÀменівтаінше.
КонстрÀ³ціїстрÀменевихжи-
вильни³івможÀтьбазÀватисяна
самоточнихіпримÀсовихсхемах
переміщення заотово³. Конст-
рÀ³тивновониви³онÀютьсявви-
лядіповітророзподільної³амери
1(рис.2),нижнянесÀчаповерх-
ня2я³оїмаєодинабоде³іль³а
рядів циліндричних або ³ільце-
вихотворів3, розміщенихпер-
пенди³Àлярно (в самоточних)
абопідпевним³ÀтомдонесÀчої
поверхнівнапрям³ÀрÀхÀвиробів
4(ÀпримÀсових)[6].
ВраховÀючите,щомасаван-
тажÀ,я³ийпіднімаєтьсяітранс-
портÀєтьсяаеродинамічнимжи-
вильни³ом,визначаєтьсярізни-
цеюатмосферноотис³Àпідви-
робом і тис³ом повітряної по-
Рис.2.Живильни³ізперпенди³Àлярнимрозміщеннямсопел
ρ≥ Δ +
2
1
a
V
P P ,
2
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дÀш³и над заотов³ою, ре³о-
мендÀється для додат³овоо
збільшенняпідйомноїсилиство-
рюватизонипостійноотис³ÀÀ
повітряній подÀшці. Це дося-
аєтьсятим,щоваеродинаміч-
нихживильни³ахотворирозмі-
щÀютьвдвапоздовжніхрядипо
периферіїнесÀчоїповерхні.Е³с-
периментальнідослідженняпо-
³азали,щоприширинінесÀчої
поверхні до 50 мм необхідно
розмістити сопла на відстані
l=2ммвідбо³овихнаправля-
ючих.
ЗастосÀвання в несÀчій по-
верхніотворівнахиленихпід³À-
томβвпоздовжньомÀнапрям³À
іпід³ÀтомввпоперечномÀна-
прям³ÀзабезпечÀєма³сималь-
нÀвантажопідйомністьстрÀмене-
вихживильни³ів(рис.3).
Для транспортÀвання ви-
робів,довжиная³ихk,необхід-
но несÀча поверхняшириною
L + 2 l , де L — поперечна
відстаньміжпаралельнимиря-
дамиотворів.НехтÀючистис³ан-
нямповітряівважаючийоорÀх
ламінарниміпостійним,здопо-
мооюрівнянняБернÀллізнахо-
димо розподіл тис³À повітря в
поперечномÀперерізіповітряної
подÀш³и.Вта³омÀвипад³Àза-
альна підіймальна сила аеро-
динамічноо³онвеєрÀбÀде:
(2)
деρ —Àстинаповітря;Ра—ат-
мосфернийтис³;Р
n
—тис³по-
вітря в ³амері;S— площапе-
рерізÀданої³амери;Q—розхід
повітря через один отвір;
h—висотаповітряноїподÀш³и;
S=πr2—площаперерізÀодно-
оотворÀ.
КÀтαвизначаєшвид³істьрÀхÀ
виробів.Назаотов³идіютьсила
динамічноотис³Àповітря,сила
тертявиробівобповітряітертя
обповітрянÀподÀш³À.Та³я³дрÀ-
аітретясилималіпорівняноз
силоюдинамічноотис³À,тосаме
останнясилавосновномÀ і ви-
значаєпараметрирÀхÀвиробівпо
аеродинамічномÀживильни³À.
Величини прис³орення α,
швид³остіVішляхÀН,щопрой-
шоввирібвзалежностівідчасÀ
tв³онвеєрахзпідвищеноюван-
тажопідйомністю, можÀть бÀти
Рис.3.Живильни³із³осимрозміщеннямсопел
 ( )
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визначенізанастÀпнимиформÀ-
лами:
(3)
(4)
(5)
(6)
(7)
деM— маса виробÀ; f— по-
вздовжня відстаньміж отвора-
ми; U — швид³ість вито³À
повітрянихстрÀменівзотворів;
b—висотавиробів;r—радіÀс
отворÀ.
Е³спериментальні дослід-
ження [6] по³азали, що роз-
поділ сопелпід ³Àтомβ <200
дозволяє збільшити вантажо-
підйомність живильни³ів À 2
рази.
КонстрÀ³ціяживильни³аав-
томатичної поштÀчної подачі
плос³их заотово³ на робочÀ
позицію(рис.4),восновÀя³о-
о по³ладений стрÀменевий
захоплюючий механізм, я³ий
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міститьверти³альнийстапель-
нийстіл1?іздис³ретнимпнев-
матичнимприводом,ная³омÀ
розміщенастопазаотово³2.
Над столом встановлений
стрÀменевийприсосÀвиляді
оризонтальної плити 3 ,  в
нижнійчастинія³оїперпенди-
³Àлярно площині заотово³
ви³онані отвори-сопла 4 діа-
метром 1—4 мм, з’єднані за-
альною³амерою5дляподачі
стиснÀтооповітряпостійноо
тис³À.Привиті³аннізотворів
стрÀменів повітря за рахÀно³
появивзоніторцяприсмо³тÀ-
ючоїсилизаотов³азвідстані
Н (Н ≤ 1 5 мм) бÀде піднята
вверх і притиснÀта до фри³-
ційноопасÀ6,я³ийвистÀпає
напевнезначенняhнад³ор-
пÀсом захоплювача.
Для транспортÀвання зао-
тово³Àвласнійплощинівста-
новленібезперервнообертові
роли³и 7 і 8, я³і приводять в
рÀхфри³ційнийпас.Підремені
в ³орпÀсі ³амери зроблено
виїм³Àдлязменшеннятертяз
³орпÀсом.Длязменшеннясил
зчепленняміжзахопленою9 і
настÀпною?10заотов³амипе-
редстопоювстановленороз-
пÀшÀвач11.
ПодальшетранспортÀвання
поштÀчновідділенихзаотово³
À бі³ робочої позиції машини
відбÀваєтьсяприймаючими12
і транспортÀючими 13 фри³-
ційними роли³ами, я³і безпе-
рервно обертаються ізшвид-
³істю, реламентованою про-
дÀ³тивністю.
Швид³одія живильни³а по-
штÀчної видачі визначається
сÀмоючасÀt
1
рÀхÀверхньоїза-
отов³ивідстопидоплощини
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Рис.4.КонстрÀ³ціяавтоматичнооживильни³а
наосновістрÀменевихелементів
торцівотворів-сопел4?підпри-
смо³тÀючоюдієювиті³аючихіз
неїстрÀменівічасÀt
2
транспор-
тÀвання заотов³и À власній
площині до приймаючих ро-
ли³ів?11 [7]. Розлядаючи ха-
ра³террÀхÀзаотов³иÀверти-
³альномÀ напрям³À під дією
стрÀменевооелементатаха-
ра³терлінійноопереміщення,
можнавизначитиt
1
іt
2
,я³ісÀ-
марно визначать продÀ³-
тивність.
Більшоївантажопідйомності
живильни³а можна досянÀти
збільшивши аеродинамічний
ефе³т притяання, що ³онст-
рÀ³ційно вирішÀєтьсяшляхом
висÀвання сопел над площи-
ною³орпÀсÀ³амери.ВданомÀ
випад³Àреа³тивнасилазмен-
шена,ааеродинамічнийефе³т
зростає.Фри³ційнийпаспро-
ходитимеміжсоплами,щотеж
зменшÀє трÀдоміст³ість ви³о-
нання даної ³онстрÀ³ці ї .
Кіль³істьсопеліпасівзалежить
відвеличиниімасизаотово³,
щозахоплюються.
Виснов³и
Зааналітичнимийе³спери-
ментальнимидослідженнями[3]
стрÀменевіприсоси,Àпорівнянні
знайбільшблизь³имизаприн-
ципомроботи іширо³овжива-
ними,—ва³ÀÀмними,маютьряд
перева: висо³À точність базÀ-
вання заотово³, ³ращі ди-
намічні хара³теристи³и,
відсÀтністьрÀхомихелементів і
додат³овихмеханізмівцільово-
о призначення для транспор-
тÀваннязаотов³итаін.Завдя-
³ицьомÀвониможÀтьбÀтиви-
³ористаніприавтоматизаціїтех-
нолоічнихпроцесівÀмашино-
бÀдівній, приладобÀдівній,
ле³ій, полірафічній та інших
промисловостях.
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